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Description 

La presente invention se rapporte a un systdme 
de localisation d'un objet selon le preambule de la 
revendication 1 connu par example du document 
FR— A— 2186658. Un tel systeme comprend un 
senseur de proximetrie: Un tel senseur permet de 
realiser une mesure de position d'un objet sur 
lequel on a fixe un ou plusieurs reperes passifs, 
par rapport a trois axes de reference, et ceci dans 
un volume donne. 

Les senseurs de proximetrie s'emploient parti- 
culierement dans I'espace c'est-a-dire en appe- 
santeur, lors de manoeuvres d'accostage ou d'ar- 
rimage de deux vehicules spatiaux. Les mesures 
ainsi trouvees sont generalement: 

Une mesure angulaire 

Une mesure de distance 

Une mesure de Vitesse 
Les precisions de ces mesures sont de I'ordre de: 

±1° pour la mesure angulaire 

±5 mm pour la distance (a 1 m) 

<10~ 2 m/s pour la vitesse 

En debut de phase d'approche, I'objet a rep6rer 
doit se trouver dans un certain volume d6fini par 
rapport aux axes de reference. II existe plusieurs 
types de senseurs permettant d'arriver a ce resul- 
tat: 

les senseurs optiques: 

Ces senseurs peuvent etre des imageurs ou 
telemetres: 

Les imageurs mesurent Tangle sous lequel on 
voit le repere passif marque sur I'objet a mesurer 
et sa variation, lis sont tres compliques a cons- 
truire a cause de la complexity des mires et aussi 
de la difficult^ liee au traitement numdrique des 
informations (analayses d'image). Ces imageurs 
semblent plus adapter a realiser une partie seule- 
ment des fonctions demandees. 

Les te!6metres sont bases sur le principe de la 
mesure d'une des caracteristiques d'un pinceau 
lumineux qui donne par deduction les mesures 
recherch6es. Ces techniques sont a u nombre de 
quatre: 

Mesure du flux lumineux qui est reflechi par la 
mire que porte I'objet a mesurer. Les inconv6- 
nients de cette methode sont sa sensibilite aux 
eel aire merits parasites et le systetme ne sait pas 
faire de mesure absolue. 

Mesure de frequence de I'onde lumineuse refle- 
chie par la mire, base sur Teffet Do p pier. Les 
inconvenients de cette methode sont la grande 
stabilite de frequence qui est necessaire, et le fait 
qu'on ne peut mesurer que des vitesses radiates. 

Mesure du temps de transit d'une impulsion qu? 
se reflechi sur la cible portee par I'objet a mesu- 
rer. L'inconvenient majeur de cette technique est 
la grande complexity de Telectronique associee 
pour obtenir une bonne precision. 

Mesure du dephasage d'une onde lumineuse 
modulee en intensite. Ces techniques ne donnent 
plus la precision requise a faible distance. 

Les senseurs hyperfrequences: 

Ces senseurs s'apparentent aux radars, sys- 
temes anticollison, radars d'aeYoport etc.... II 



existe diverses techniques la aussi. Mais suivant 
celle qui est employee, on peut priviligier une 
mesure plutdt qu'une autre. Les inconvenients de 
ces systemes hyperfrequences sont I'encombre- 
5 ment et la comptexite de realisation et la possibi- 
lity d'interference H. F. avec d'autres equipment 
voisins; d 'autre part leurs performances sont 
mauvaises a faible distance. 
Pour pallier ces differents inconvenients, Tin- 
io vention a pour objet un systeme de localisation 
d'un objet suivant la partie caracterisante de la 
revendication 1. 

L'in vention presente le grand a vantage d'utili- 
ser des mires qui sont tres faciies a realiser, mais 
15 qui malgre tout component un grand nombre 
d'informations. 

Avantageusement les mires comprennent cha- 
cune une se>ie de lignes. Selon une forme prete- 
rde de realisation de I'invention ces lignes, qui 
20 composent les mires, sont constitutes de barres 
paralleles entre elies qui sont disposees sur une 
face plane de I'objet. 

Ces mires ont aussi I'a vantage d'etre reconnues 
par lecture puis analyse, tres facilement et simple- 
25 ment. 

Le domaine de I'invention est celui de I'espace 
et des satellites, notamment des vols habites et 
autres dans lesquels il y a des manoeuvres de 
rendez-vous, d'accostage ou d'arrimage. Le sen- 
se seur image utilise dans ce but dans le dispositif de 
I'invention, notamment pour le reperage d'objet 
proches de I'ordre de quelques metres, presente 
le grand avantage d'§tre considerablement sim- 
plifie. 

35 Plus precisement I'invention concerne un sys- 

teme de localisation d'un objet muni de quatre 
mires passives le plus espacees possible les unes 
des autres, disposees sur deux axes perpendicu- 
laires, dont les barres codies sont perpendicu- 

40 laires a ces axes, le balayage lumineux de cet 
objet etant realise indifferement par le balayage 
du faisceau lumineux emis par la source ou par 
celui de Tangle solide du rgcepteur. 
Les caracteristiques et avantages de I'invention 

45 ressortiront d'ailleurs de la description qui va 
suivre, a titre d'exemple non limitatif, en refe- 
rence aux figures annexees sur I esq u el les 

la figure 1 illustre un code a barres de Tart 
connu; 

so la figure 2 est une representation schematique 
du systeme de localisation de I'invention; 

les figures 3 et 4 sont des vues explicatives du 
fonctionnement dudit systdme de localisation; 
les figures 5, 6 et 7 illustrent plusieurs variantes 
55 de realisation de ce systeme de localisation. 

Dans le domaine de Tetiquetage de produits il 
existe un certain nombre de codes a barres forts 
differents les uns des autres. 
Le code 10 represent^ a la figure 1, a titre 
60 d'exemple, comprend une succession de barres 
epaisses et de barres fines qui sont usueliement 
imprim£es sur des produits en vente dans les 
supermarch6sy 
Ce code 10 est delimite par deux marques de 
65 garde extremes 11 et 12 sur les deux cotes du 
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code et une marque de garde centrale 13. Ce code 
10 represente douze digits: six d'entre eux 14 a la 
gauche de la marque de garde centrale 13 sont 
chacun represente par un espace blanc, une barre 
noire, un second espace et une seconde barre. 
Les six autres 15, a la droite de la marque de 
garde centrale 13 sont chacun represente par une 
barre, un espace, une barre, un espace. Cet 
arrangement permet a un lecteur optique de 
determiner si le code 10 a ete lu dans le bon sens 
et eventuellement d'inverser le signal lu. Les 
douze digits ont differentes significations. Le pre- 
mier digit 16 decode, qui apparait aussi sous 
forme directement lisible 17, a la gauche de la 
succession barres, est un n ombre caracteristique 
du systeme. Un zero par exempte correspond a 
un produit standard de supermarche. Les cinq 
digits suivants 14 (dans ce cas 12345) identifient 
le fabriquant du produit. Les cinq digits suivant 15 
(67890) identifient le produit lui-meme. Le dernier 
digit 18 qui n'apparait pas sous forme lisible 
directement, sert a confirmer que les onze autres 
digits codes ont ete lus correctement. Les mar- 
ques en coin 9 determinant la zone qui doit rester 
vierge autour de cette succession de barres. 

Les codes a barre et notamment celui repre- 
sent£ en figure 1, sont connus de I'homme de 
metier dans le domaine de la reconnaissance 
d'objets, mais ils n'ont jamais ete utilises dans le 
domaine de la localisation d'objets dans I'espace. 

Le systeme de localisation de I'invention, repre- 
sente en figure 2 comporte d'une part un senseur 
de proximetrie 19 qui se compose notamment 
des differentes parties suivantes: 

D'une source lumineuse 20 emettant de la 
lumiere vers un objet 21 a repe>er; 

d'un recepteur 22 de lumiere reflechie par 
I'objet 21 a reperer; 

d'un organe 23 de traitement de I'information 

et de differentes mires 30, 31, 32, 33 de barres 
codees disposers sur une face plane 23 de I'objet 
21 a repe>er. De fa son a local is er I'objet a reperer 
selon trois dimensions, on peut envisagersoit un 
balayage du pinceau lumineux 25 a remission ou 
un balayage a la reception de fagon a rechercher 
un echo optique (reflexion) dans un volume 
Important ou I'objet 21 doit se trouver au depart. 

C'est la premiere de ces deux solutions qui a ete 
representee a la figure 2. Ainsi en fonctionnement 
la source lumineuse 20 emet un pinceau lumi- 
neux 25 qui balaie 26 I'objet 21 a reperer et qui 
permet de lire, a I'aide du recepteur de lumiere 22 
ayant un certain angle solide 27 de reception qui 
englobe tout I'objet 21 et de I'organe 23 de 
traitement de I'information ainsi detectee, les 
informations codees sur les differentes mires 
disposees sur une face plane 34 de I'objet 21 pour 
permettre la localisation de celui-ci. 

Le but d'un tel balayage 26 est done de trouver 
les barres de codes par simple lecture et de les 
reperer dans I'espace par rapport a des axes de 
reference. Cette lecture de barres de code est 
beacoup plus facile qu'une analyse numerique de 
1'image. 

Pour arriver a lire les barres de codes a partir de 



n'importe quelle position d'origine, il faut et il 
suffit que la longueur des barres qui composent 
les mires soit au moins 6gale a la longueur 
desdites mires. Avantageusement chaque mire 
5 30, 31, 32, 33 est done choisie de forme carree. 

Pour reperer les axes de I'objet 21 et son 
orientation, on dispose sur I'objet 21 quatre mires 
30, 31, 32, 33 les plus 6loignees possible les unes 
des autres. Chaque mire contient dans son code 

w les informations de position par exemple: Nord- 
— Sud — Est — Quest, ainsi que d'autre identifica- 
tions diverses telles que par exemple: 
La reference de I'objet 
La nature des points d'arrivage 

is Les distances entre mires (corrections de 
mesures automatiques) 

Sur cette figure 2, les mires sont associees deux 
a deux 30, 32, et 31, 33 et sont disposees sur deux 
axes Al et A2 perpendiculaires, sym^triquement 

20 par rapport au point d'intersection 0 de ces axes 
A1 et A2; les axes des barres etant respec- 
tivement perpendiculaires aux directions de ces 
axes A1 et A2. 
Pour connaTtre la position relative de I'objet 21 

25 par rapport a I'ensemble source 20, recepteur 22 
et organe de traitement 23, on effectue la qompa- 
raison entre les directions de deux ensembles 
d'axes de references solid a ires I'un de I'objet, 
I'autre du senseur de proximetrie. 

30 Le calcul des angles qui existent entre ces 
directions se fait de fagon simple en connaissant 
les instants ou la lecture d'une mire a barres 
codees s'est effectuee correctement. Differents 
parametres peuvent etre connus facilement 

35 notamment: 

I'espacement entre lignes de balayage; 
la distance entre deux mires reperees (ce para- 
metre peut-dtre tndique dans le cotje a barres); 
le temps passe entre deux lectures successives. 

40 Sur les figuers 3 et 4 les codes des mires 30 et 
32 ne sont jamais lu correctement (en entier). Le 
code de la mire 33 est I u deux fois. Le code de la 
mire 31 est lu une fois correctement, trois ou 
quatre lignes se pa rant deux codes lus en entier. 

45 On peut connaTtre le temps separant le debut des 
codes des mires 33 et 31. On deduit done tres 
facilement Tangle a forme entre I'axe A2 de 
I'objet et la direction du balayage qui peut-etre 
parallele, par exemple, avec i'un des axes de 

so reference du senseur de proximetrie. 

On deduit aussi Tangle p vu de la source 20 
entre les debuts des deux mires 33 et 31, et done, 
si Ton connait la distance entre ces deux mires, 
qui peut-etre donnee dans le code a barres, la 

55 distance entre la source 20 et I'objet 21. 

On peut 6galement connaTtre Tangle yl en 
mesurant la difference entre les cadences de 
lecture des mires 33 et 31. Pour connaTtre le 
positionnement de I'objet 21 dans Tespace et non 

60 plus seulement dans un plan on mesure un angle 
Y 2 en utilisant un balayage perpendiqulaire au 
balayage 26 precedent qui permet de lire en 
total ite les deux autres mires 30 et 32. On peut 
pre voir un deuxieme jeu de mires qui permet 

65 d'obtenir une plus grande precision de /nesure, 
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notamment lors de I'approche finale de I'objet 
lorsque ce!ui-ci deviant trop pres du senseur pour 
utiliser le premier jeu de mires. Pour effectuer des 
differantes mesures angulaires, on peut aussi 
asservir ['orientation des axes de reference du 
senseur sur ceux de I'objet 21 — On aligne aiors la 
direction du premier ou du second balayage 
respectivement sur les directions des axes A1 et 
A2. Com me represents a la figure 5, la direction 
du premier balayage 26 doit se trouver entre deux 
axes extremes A3 et A4 qui correspondent aux 
bords extremes des deux mires 33 et 31. 

Pour obtenir une plus grande precision de 
mesure, on peut utiliser un deuxieme jeu de mires 
40, 41. Ce deuxieme jeu de mires 40, 41 peut-etre 
un jeu de mires ayant des barres moins longues, 
on peut alors asservir ('orientation des axes de 
reference du senseur, comme represents a la 
figure 6. On peut egalement imaginer d'obtenir 
les angles avec plus de precision en disposant 
une mire 42 au fond d'un puits 43, par exemple au 
croisement des axes A1 et A2 portant les mires 
principals 30, 31, 32, 33. 

li est bien entendu que la presente invention n'a 
ete decrite et representee qu'a titre d'exemple 
preferential et que l'on pourra remplacer ses 
elements constitutifs par des Elements equiva- 
lents sans pour autant sortir du cadre de I'inven- 
tion. 

Ainsi notamment I'objet 21 peut etre muni de 
plus de quatre mires par exemple six disposees 
sur trois axes Ai a 60° les uns des autres et qui se 
coupent en un meme point 0. 

La Surface sur laquelle sont disposees des 
mires 30, 31, 32, et 33 n'est pas necessairement 
une face plane de I'objet, ce peut etre notamment 
plusieurs parties d iff 6 rentes de cet objet, ou une 
face de cet objet qui a une forme quelconque. Les 
mires peuvent etre notamment dans ce dernier 
cas, formees de signes allongees par exemple de 
forme trapezoTdale qui ne sont plus des barres 
paralfeles. 

Le deuxieme jeu de mires peut lui aussi com- 
porter quatre mires disposees sur les axes AI et 
A2 mais plus rapprochees du point d'intersection 
0 de ces axes A1 et A2 que les mires principales. 

Revendications 

1. Systeme de localisation d'un objet suivant 
trois dimensions, ledit systeme comprenant: 

un senseur de proximetrie (19) agence pour 
effectuer un balayage lumineux de I'objet, et 
comportant une source d'emission de lumiere 
(20) en direction de I'objet, un recepteur (22) de la 
lumiere reflechie par cet objet, et un organe de 
trattement (23) relie a ladite source de lumiere 
(20) et audit recepteur (22), et 

plusieurs mires passives (30, 31, 32, 33) dispo- 
sees sur une face dudit objet, 

systeme caracterise en ce qu'il comporte aux 
moins quatre mires (30, 31, 32, 33) disposees 
deux par deux respectivement sur des axes (Ai) 
inclines les uns par rapport aux autres et passant 
par un meme point (O), en ce que chacune des 



mires comprend une seYie de signes allonges (35) 
lisibles optiquement et agences entre eux pour 
former un code, et en ce que ledit senseur de 
proximetrie (19) est agence pour recevoir la 

s lumiere reflechie par les mires et pour mesurer le 
temps et Tangle vu du senseur entre les debuts de 
lecture de deux des mires par le faisceau de 
balayage pour locatiser I'objet par rapport au 
senseur de proximetrie. 

to 2. Systeme de localisation seion la revendica- 
tion 1, caracte>ise en ce que les mires passives 
(30, 31, 32, 33) sont situees sur une face plane (34) 
de cet objet (21). 

3. Systeme de localisation seion la revendica- 
w tion 1 ou 2, caracterise en ce que chacue mire 

passive (30, 31, 32, 33) comprend une serie de 
lignes. 

4. Systeme de localisation seion la revendica- 
tion 3, caracterise en ce que chaque mire passive 

20 (30, 31, 32, 33) comprend une sene de barres 
paralleles (35). 

5. Systeme de localisation seion la revendica- 
tion 4, caracterise en ce que les barres codees (35) 
qui composent les mires (30, 31, 32, 33) sont 

25 respectivement perpendiculaires aux axes (Ai) qui 
passent par ces mires (30, 31, 32, 33). 

6. Systeme de localisation seion Tune quelcon- 
que des revendications precedentes, caracterise 
en ce que les mires (30, 31, 32, 33) sont situees 

30 symetriquement par rapport au point (0) d'inter- 
section des axes (Ai). 

7. Systeme de localisation seion I'une quelcon- 
que des revendications precedentes, caracterise 
en ce que les mires (30, 31 , 32, 33) sont au nombre 

35 de quatre et sont disposees sur deux axes perpen- 
diculaires (A1, A2). 

8 Systeme seion I'une quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise en ce que le 
senseur de proximetrie (19) est agence pour 

40 effectuer le balayage (26) de I'objet (21) seion au 
moins deux directions differentes. 

9. Systeme de localisation seion la revendica- 
tion 8, caracterise en ce que ces deux directions 
de balayage sont perpendiculaires. 

45 10. Systeme de localisation seion i'une quel- 
conque des revendications precedentes, caracte- 
rise en ce que le senseur de proximetrie (19) et 
agence pour effectuer le balayage de I'objet (21) a 
vitesse constante. 

so 11. Systeme de localisation suivant I'une quel- 

conque des revendications precedentes, caracte- 
rise en ce que la source (20) emet un pinceau 
lumineux (25) muni d'un mouvement de balayage 
de I'objet (21). 

55 12. Systeme de localisation suivant Tune quel- 
conque des revendications 1 a 10, caracterise en 
ce que le recepteur a un angle solide (27) de 
reception muni d'un mouvement de balayage de 
I'objet (21). 

60 13. Systeme de localisation seion I'une quel- 
conque des revendications 4 a 12, caracterise en 
ce que la longueur des barres (35) qui composent 
les mires (30, 31, 32, 33) est au moins egale a la 
longueur des dites mires (30, 31, 32, 33). 

65 14. Systeme de localisation seion I'une quel- 
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conque des revendications 4 £ 13, caracterisg en 
ce qu'il comprend au mions une mire supplemen- 
tal, de meme caracteristique que les mires 
principales (30, 31, 32, 33) situee sur la face plane 

(34) de I'objet (21) qui est munie de ces mires s 
principales (30, 31, 32, 33) de maniere a obtenir 

une plus grande precision de localisation. 

15. Systeme de localisation selon la revendica- 
tion 14, caracte>ise en ce la longueur des barres 

(35) pour chaque mire suppl6mentaire est plus w 
petite que la longueur de ladite mire. 

16. Systeme selon Tune quelconque des reven- 
dications 14 ou 15, caracterise en ce que les mires 
suppiementaires sont au nombre de quatre et 

sont disposees sur les axes des mires (A1, A2) 75 
selon la revendication 1, mais plus rapprochees 
du point d'intersection (0) de ces axes (A1, A2) 
que ces mires. 

17. Systeme de localisation selon la revendica- 
tion 14, caracterise en ce qu'au moins une des 20 
mire suppiementaires (42) est disposes au fond 

d'un puits (43). 

18. Systeme de localisation selon la revendica- 
tion 17, caracterise* en ce que ladite mire supple- 
mental (42) disposes au fond d'un puits est 25 
situee au croisement (0) des axes (A1, A2) des 
mires principales. 

Patentanspruche 

30 

1. System zur dreidimensionalen Lagebestim- 
mung eines Objekts, wobei das System aufweist: 

einen Abstandssensor (19) zur optischen Abta- 
stung des Objekts, der eine Quelle (20) zur Aus- 
sendung von Licht in Richtung auf dass Objekt, 35 
einen Empfanger (22) fur das von diesem Objekt 
reflektierte Licht und ein Verarbeitungsorgan (23) 
enthalt, das mit der Lichtquelte (20) und dem 
Empfanger (22) verb un den ist, urid 

men re re passive MeBmarken (30, 31, 32, 33), 40 
die auf einer Flache dieses Objekts angeordnet 
sind, 

dadurch gekennzeichnet, daB es mindestens 
vier MeBmarken (30, 31, 32, 33) aufweist, die 
paarweise je auf Achsen (Ai) angeordnet sind, die as 
zueinander geneigt sind und durch einen gleichen 
Punkt (O) verlaufen, daB jede der Melimarken 
elne Reihe von optisch lesbaren Langsbalken (35) 
aufweist, die miteinander einen Kode bilden, und 
daB der Abstandssensor (19) das von den MeS- so 
marken reflektierte Licht empfSngt und die Zeit 
und den Winkel, gesehen vom Sensor, zwischen 
dem Anfang des Lesens von zwei der MeBmarken 
durch den Abtaststrahl miBt, um die Lage des 
Objekts in Bezug auf den Abstandssensor zu ss 
bestimmen. 

2. System zur Lagebestimmung nach Anspruch 
1, dadurch gekennzeichnet, daB die passiven 
Melimarken (30, 31, 32, 33) auf einer ebenen 
Flache (34) dieses Objekts (21) angeordnet sind. 60 

3. System zur Lagebestimmung nach Anspruch 
1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daft jede pas- 
sive MeBpunkt (30, 31, 32, 33) eine Reihe von 
Balken aufweist. 

4. System zur Lagebestimmung nach Anspruch 65 



3, dadurch gekennzeichnet, daft jede passive 
MeBpunkt (30, 31, 32, 33) eine Reihe von paralle- 
len Balken (35) aufweist. 

5. System zur Lagebestimmung nach Anspruch 

4, dadurch gekennzeichnet, daB die kodisrten 
Balken (35), die die MeBmarken (30, 31, 32, 33) 
bilden, je senkrecht zu den Achsen (Ai) liegen, die 
durch diese Me&marken (30, 31, 32, 33) verlaufen. 

6. System zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, daft die Melimarken (30, 

31, 32, 33) in Bezug auf den Schnittpunkt (0) der 
Achsen (Ai) symmetrisch angeordnet sind. 

7. Systeme zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, daB es vier. Melimarken 
(30, 31, 32, 33) gibt, die auf zwei. zueinander 
senkrecht stehenden Achsen (A1, A2) liegen. 

8. Systeme zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der vorhergehenden Ansprtlche, 
dadurch gekennzeichnet, dali der Abstandssen- 
sor (19) das Objekt (21) entlang mindestens zwei 
unterschiedlichen Richtungen abtastet (26), 

9. System zur Lagebestimmung nach Anspruch 
8, dadurch gekennzeichnet, daB die beiden Abta- 
strichtungen senkrecht zueinander liegen. 

10. System zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dali der Abstandssen- 
sor (19) das Objekt (21) mit gleichbleibender 
Geschwindigkeit abtastet. 

11. System zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dali die Quelle (20) 
einen schmalen Lichtstrahl (25) mit einer Abtast- 
buwegung uber das Objekt (21) streifen laBt. 

12. System zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der Anspruche 1 bis 10, dadurch 
gekennzeichnet, dali der Empfanger einen festen 
Empfangswinkel (27) aufweist, der mit einer 
Abtastbewegung das Objekt (21) uberstreicht. 

13. System zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der Anspruche 4 bis 12, dadurch 
gekennzeichnet, dali die Lange der Balken (35), 
die die Melimarken (30, 31, 32, 33) bilden, minde- 
stens gleich der Lange dieser Melimarken (30, 31, 

32, 33) ist. 

14. System zur Lagebestimmung nach einem 
beliebigen der Anspruche 4 bis 13, dadurch 
gekennzeichnet, dali es mindestens eine zusatzli- 
che Melimarke aufweist, die die gleichen Merk- 
male aufweist wie die HauptmeBmarken (30, 31, 
32, 33) und sich auf der ebenen Flache (34) des 
Objekts (21) befindet, die mit diesen HauptmeB- 
marken (30, 31, 32, 33) versehen ist, so daB sich 
eine groBere Genauigkeit der Lagebestimmung 
ergibt. 

15. System zur Lagebestimmung gemaB 
Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Lange der Balken (35) fOr jede zusatzliche MeB- 
marke kleiner als die Lange der MeBmarke ist. 

16. System nach einem beliebigen der Anspru- 
che 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, daB es 
vier zusatzliche MeBmarken gibt, die sich auf den 
Achsen der MeBmarken (AI, A2) gemaB 
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Anspruch 1, aber naheram Schnittpunkt (0) dieser 
Achsen (A1, A2) als diese Mefcmarken befinden. 

17. System zur Lagebestimmung nach 
Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dalS min- 
destens eine der zusatzlichen Mefcmarken (42) 
sich am Boden eines Brunnens (43) befindet. 

18. System zur Lagebestimmung nach 
Anspruch 17, dadurch gekennzeichnet, daft die 
zusatzliche Mefcmarke (42), die sich am Boden 
eines Brunnens befindet, am Schnittpunkt (0) der 
Achsen (A1, A2) der HauptmefSmarken ange- 
ordnet tst. 

Claims 

1 . A system for locating an object according to 
three dimensions, said system comprising: 

an approach sensor (19) conceived to scan the 
object optically and comprising a source (20) for 
emitting light towards the object, a receiver (22) 
for receiving light reflected from said object, and 
a processor member (23) connected to said light 
source (20) and to said receiver (22), and 

several passive target patterns (30, 31, 32, 33) 
disposed on a surface of said object, 

characterized in that it comprises at least four 
target patterns (30, 31, 32, 33) disposed in pairs 
respectively on axes (Ai) inclined with respect to 
each other and passing through a common inter- 
section point (0), that each of the target patterns 
comprises a series of elongated signs (35) which 
can be read optically and are disposed to one 
another in such a manner as to constitute a code, 
and that said approach sensor (19) is capable to 
receive the light reflected by the target patterns 
and to measure the time and the angle seen from 
the sensor between the starts of reading of two of 
the patterns by the scanning pencil in order to 
locate the object with respect to the approach 
sensor. 

2. A locating system according to Claim 1, 
characterized in that the passive target patterns 
(30, 31, 32, 33) are situated on a plane surface (34) 
of this object (21). 

3. A locating system according to Claim 1 or 2, 
characterized in that each passive target pattern 
(30, 31, 32, 33) comprises a series of lines. 

4. A locating system according to Claim 3, 
characterized in that each passive target pattern 
(30, 31, 32, 33) comprises a series of parallel bars 
(35). 

5. A locating system according to Claim 4, 
characterized in that the code bars (35) constitut- 
ing the target patterns (30, 31, 32, 33) extend 
perpendicularly to the axes (Ai) which pass 
through these patterns (30, 31, 32, 33). 

6. A locating system according to any one of the 
preceding Claims, characterized in that the target 
patterns (30, 31, 32, 33) are situated symmetrically 



with respect to the point of intersection (0) of the 
axes (Ai). 

7. A locating system according to any one of the 
preceding Claims, characterized in that the target 

s patterns (30, 31, 32, 33) are four in number and 
are disposed on two perpendicular axes (AI, A2). 

8. A locating system according to any one of the 
preceding Claims, characterized in that the 
approach sensor (19) is capable of scanning (26) 

10 the object (21) along at least two different direc- 
tions. 

9. A locating system according to Claim 8, 
characterized in that these two scan directions are 
mutually perpendicular. 

is 10. A locating system according to any one of 
the preceding Claims, characterized in that the 
approach sensor (19) is capable of scanning the 
objet (21) at constant speed. 

11. A locating system according to any one of 
20 the preceding Claims, characterized in that the 

source (20) emits a pencil beam (25) which scans 
the object (21). 

12. A locating system according to any one of 
Claims 1 to 10, characterized in that the receiver 

25 has a solid reception angle (27) which scans the 
objet (21). 

13. A locating system according to any one of 
Claims 4 to 12, characterized in that the bars (35) 
which constitute the target patterns (30, 31, 32, 

30 33) are at least as long as said patterns (30, 31, 32, 
33). 

14. A locating system according to any one of 
Claims 4 to 13, characterized in that it comprises 
at least one additional pattern having the same 

35 characteristics as the main patterns (30, 31 , 32, 33) 
and being situated on the plane face (34) of the 
object (21) on which said main patterns (30, 31, 
32, 33) are situated, in such a manner as to obtain 
greater locating accuracy. 

40 15. A locating system according to Claim 14, 
characterized in that the bars (35) of each 
additional pattern are shorter than the length of 
said pattern. 
16. A locating system according to any one of 

45 Claims 14 or 15, characterized in that there are 
four additional patterns disposed on the axes of 
the patterns (A1, A2) according to Claim 1, but 
closer to the point of intersection (0) of these axes 
(AI, A2) than said patterns. 

so 17. A locating system according to Claim 14, 
characterized in that at least one of the additional 
patterns (42) is disposed at the bottom of a well 
(43). 

18. A locating system according to Claim 17, 
55 characterized in that said additional pattern (42) 
located at the bottom of a well is situated at the 
intersection (0) of the axes (A1, A2) of the main 
patterns. 
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FIG. 3 
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